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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingeretchten Unterlagen entnommen 

@ Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtungfureinen Rotationssensor und Erfassungssignalausgabeverfahren 
dafiir 

® Die Rotation eines Rotationsmagnets wird durch Ma- 
gnetsensoren erfasst. Die Rotationsgeschwindigkeit wird 
von Pulssignalen erfasst, welche von Magnetsensoren er- 
fasst werden, und die Rotationsrichtung davon wird aus 
dem Unterschied der Art des Bildes einer Phasenver- 
schiebung erfasst. Bezuglich der Pulsbreite unterschiedli- 
che Signale werden entsprechend der Rotationsrichtung 
erzeugt. Eine Signalwahlschaltung gibt ein entsprechen- 
des Pulssignal mit einem Zeitablauf fur die Rotationsge- 
schwindigkeit aus. Eine Rotationsgeschwindigkeitsbe- 
stimmungsschaltung gibt ein Entscheidungssignal Sf ei- 
nes hohen Pegels aus, wenn die Rotationsgeschwindig- 
keit eine vorbestimmte Geschwindigkeit erreicht. Wenn 
eine Selbstdiagnoseschaltung bestimmt, dass die Ma- 
gnetsensoren schlecht funktioniert haben, erzeugt eine 
B Binarfehlercodeerzeugungsschaltung ein Fehlersignal Sg 
" und ein 4-Bit-Fehlercodesignal Sh. Wenn das Signal Sf 
£ des Rotationsmagnets auf einen hohen Pegel gebracht 
wird, ordnet die Signalwahlschaltung ein Signal entspre- 
chend der Rotationsrichtung Daten von "1" oder "0" zu, 
urn ein Fehlercodesignal auszugeben, und ermoglicht es 
einer Stromausgangsschaltung einen Ausgangsstrom Is 
auszugeben. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung bezieht tdch auf eine Erfas- 
sungssignalverarbeitungsvorrichtung und insbesondere auf 
eine Erfassungssignalverarbeitungsrichtung, die fur einen 5 
Dreh- bzw. Rotationssensor (rotating sensor) geeignet ist, 
der eine und eine Umdrehungs- bzw. Rottionsgeschwindig- 
keit eines Rotors erf asst und Dreh- bzw. Rotationsrichtungs- 
signale, welche bezUglich der Wellenform entsprechend der 
Rotationsrichtung unterschiedlich sind, auf der Grundlage to 
des Ergebnisses der Erfassung mit einem Zeitablauf entspre- 
chend der erfassten Rotationsgeschwindigkeit ausgibt. 

Es isi eine Erfassungssignalverdrbeitungsvorrichtung fiir 
den Rotationssensor wie in der JP-A Nr. HI 0-70524 offen- 
bart bckannt. Es wird dabci cin Rotationssensor cincs T^ps 15 
oder ein System offenbart, bei welchem Informationen au- 
Ber einer Rotationsgeschwindigkeit wie eine Rotationsrich- 
lung bekanni, wobei selbsi Diagnoseinfonnationen einem 
Rotationspulssignal als Binardaten Uberlagert werden und 
das erzeugte Signal ubcrtragen wird. Bci einer derartigen 20 
Vorrichtung wird jedoch ein Binardatenwort entsprechend 
den Daten zusatzlich zwischen Pulssignalen vorgesehen, 
welche eine Rotationsgeschwindigkeit anzeigen. Da somit 
das Zeitintervall zwischen den Pulssignalen kurz wird, 
wenn die Rotationsgeschwindigkeit groB wird, ist die Lange 25 
der ubertragbaren Daten begrenzt * 

Wenn beispielsweise eine Pulsbreite (Zeit) eines Pulssi- 
gnals, welches ein Datenwort bildet, zur Vermeidung dessen 
verschmalert (verkurzt) wird, kann die Anzahl von Bits fur 
das Datenwort sogar bci dcnsclbcn Rotationsgcschwindig- 30 
keiten erhoht werden. Wenn die Anzahl von Bits fur Daten- 
worter zueinander auf einen identischen Wert gesetzt wer- 
den, kann die obere Grenze einer erfassbaren Rotationsge- 
schwindigkeit erhoht werden. 

Jedoch bedeutet das Verkiirzen der Pulsbreite auf diese 35 
Weise einen Nichtwiderstand in Bezug auf Rauschen auf 
eine Erfassungsoperation. Eine Beziehung einer gegenseiti- 
gen Beeinflussung wird zwischen den zwei Charakteristiken 
gehildet. Auf jeden Fall werden Beschrankungen auf ein 
ubertragbares Datenwort unter hohen Umdrehungen pro Mi- 40 
nute gelegL 

Die vorliegende Erfindung wurde im Hinblick darauf ge- 
macht die oben beschriebenen Schwierigkeiten zu uberwin- 
den. Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es eine Erfas- 
sungssignalverarbeitungsvorrichtung fur einen Rotations- 45 
sensor (4, 6) und ein Erfassungssignalausgabeverfahren da- 
fur bereilzustellen, welche zum zuverlassigen tfoertragen 
von Signalen ohne darauf gelegte Beschrankungen herriih- 
rend von cincr Rotationsgeschwindigkeit und einer infolgc 
eines Rauschens darauf ausgeiibten ungiinstigen Wirkung 50 
sogar dann geeignet sind, wenn ein Signal, welches eine Ro- 
talionsrichtung und andere Dalen anzeigt, einem Signal hin- 
zugefligt wird, welches die Rotationsgeschwindigkeit an- 
zeigt. 

Die Losung der Aufgabe erfolgt durch die Merkmale der 55 
nebengeordneten unabhangigen Anspriiche. Entsprechend 
einem erslen Gesichtspunkt der Erfindung wird eine Erfas- 
sungssignalverarbeitungsvorrichtung geschaffen, welche 
fur einen Rotationssensor (4, 6) geeignet ist. Eine Bestim- 
mungseinrichtung bestimmt, ob die Rotationsgeschwindig- 60 
keit eines Rotors (1) eine vorbestimmte Rotationsgeschwin- 
digkeit erreichl. Eine Signalmustererzeugungseinrichlung 
veiwendet Rotationsrichtungssignale in Kombination als Si- 
gnalmustcr, um dadurch jedes Ubertragungssignal zu crzcu- 
gen, welches sich von der Rotationsrichtung und der Rotati- 65 
onsgeschwindigkeit des Rotors (1) unterscheidet. Die Si- 
gnalverdrbeilungseinrichlung gibtein von derSignalmusier- 
erzeugungseinrichtung erzeugtes Signal mit einem Zeitab- 
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lauf entsprechend der Drehgeschwindigkeit aus, wenn das 
von der Signalmustererzeugungseinrichtung erzeugte Signal 
vorhanden ist, wobei von der Besliimnungseinrichtung be- 
stimmt wird, das die Rotationsgeschwindigkeit des Rotors 
(1) die vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit erreicht hat 

Da sich die Rotationsrichtung nicht plotzlich andert, 
wenn die Rotationsgeschwindigkeit die vorbestimmte Rota- 
tionsgeschwindigkeit erreicht, da der Rotor (1) mit dem 
Drehen entweder in eine normale Rotationsrichtung oder 
eine umgekehrte Rotationsrichtung beginnt, kann die Rota- 
tionsrichtung sogar dann als beibehalten angesehen werden, 
wenn die Rotationsrichtungssignale nicht kontinuierlich 
ausgegeben werden. Wenn des weileren der Zustand der Ro- 
tationsrichtung als die Rotationsrichtungssignale wiederum 
ausgegeben wird, wenn die Rotationsgeschwindigkeit cincn 
Zustand erreicht, bei welchem der Rotor (1) in die umge- 
kehrte Richtung gedreht werden kann, wenn sich die Rotati- 
onsgeschwindigkeit verringert, dann kann der Zustand der 
Drehung des Rotors (1) hinreichend als erfasstes Signal 
bzw. Erf&ssungssignal dargcstcllt. werden. 

In einem derartigen Zustand, bei welchem die Rotations- 
geschwindigkeit des Rotors (1) die vorbestimmte Rotations- 
geschwindigkeit erreicht, ermSglicht die Ausgabe von ir- 
gendeinem Signal entsprechend der Richtung der Drehung 
davon mit dem Zeitablauf, welcher die Rotationsgeschwin- 
digkeit anzeigt, das Erkennen der Rotationsgeschwindig- 
keit. Daher konnen die Signalmuster, welche durch Kombi- 
nieren von Signalen, welche sich bezUglich der Wellenform 
entsprechend der Rotationsrichtung unterscheiden, manig- 
faltig crzcugt werden, als Ubcrtragungssignalc ausgegeben 
werden. 

Somit konnen die Ubertragungssignale auBer der Rotati- 
onsgeschwindigkeit und der Rotationsrichtung unter Ver- 
wendung der Rotationsrichtungssignale, die sich bezUglich 
der Wellenform voneinander unterscheiden, gegenuber der 
Rotationsgeschwindigkeit ausgegeben werden, wobei ange- 
nommen wird, dass keine Anderung in der Rotationsrich- 
tung des Rotors (1) auftritt. Sogar wenn die Rotationsge- 
schwindigkeit. des Rotors (1) groB wird, kann das Signalmu- 
ster fur jedes Ubertragungssignal hinreichend innerhalb ei- 
nes Bereichs erkannt werden, in welchem die Rotationsrich- 
tungssignale erkannt werden konnen. Daher kann das t)ber- 
tragungssignal oder das Pulssignal zuverlassig ausgegeben 
werden, ohne dass Beschrankungen oder dergleichen auf 
ihre Pulsbreite und die Anzahl von Pulsen davon als Unter- 
schied zu dem Fall auferlegt werden, bei welchem ein ande- 
res Signalmuster zwischen den herkomnilichen Pulssigna- 
len Uberlagert wird, welche die Rotationsgeschwindigkeiten 
anzeigen, und cs wird das Ergcbnis der Ubcrlagcrung ausge- 
geben. 

Entsprechend einem anderen Gesichtspunkt der Erfin- 
dung werden Rotationsrichtungssignale, welche sich bezUg- 
lich der Wellenform entsprechend einer Rotationsrichtung 
unterscheiden, in Kombination manigfaltig unter der Bcdin- 
gung verwendet, dass die Rotationsgeschwindigkeit eines 
Rotors (1) eine vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit 
oder einen hoheren Wert erreicht, um dadurch jedes Uber- 
tragungssignal, welches sich von der Rotationsrichtung und 
der Rotationsgeschwindigkeit. des Rotors (1) unterscheidet., 
als Signalmuster zu erzeugen. Das erzeugte Signal wird mit 
einem Zeitablauf entsprechend der Rotationsgeschwindig- 
keit ausgegeben. Da somit der Rotor (1) auf der vorbe- 
stimmten Rotationsgeschwindigkeit gehalten wird und die 
Rotationsrichtung sich nicht in einem derartigen Zustand 
andert, kann das Ubertragungssignal entsprechend dem Si- 
gnalmuster, welches unter Verwendung der unterschiedli- 
chen Rolationsriehlungssignale in Kombination manigfaltig 
erzeugt wird, als Alternative zu dem Ausgang davon als je- 
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des Rotationsrichtungssignal ausgegeben werden. Somit entsprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

kann jedes Ubertragungssignal mit einem Zeitablauf ausge- Fig. 8C zeigt ein Wellenformdiagramm, welches von ei- 

geben werden, welcher die Rolationsgeschwindigkeit des ner Einheil ausgegebene Signale, wobei ein Fehler auflriU, 

Rotationssensors (4, 6) anzeigt. Da das Obertragungssignal entsprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

erkannt werden kann, wenn das Rotationsrichtungssignal zu 5 Fig. 8D zeigt ein Wellenformdiagramm, welches von ei- 

dieser Zeit erkannt werden kann, kann des weiteren das ner Einheit ausgegebene Signale, wobei ein Fehler auftritt, 

Ubertragungssignal zuverlassig ohne Beeinflussung durch entsprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

die Rotationsgeschwindigkeit ausgegeben werden. Fig. 8E zeigt ein Wellenformdiagramm, welches von ei- 

Die vorliegende Erfindung wird in der nachfolgenden Be- ner Einheit ausgegebene Signale, wobei ein. Fehler auftritt, 

schreibung unter Bezugnahme auf die Zeichnung erlautert 10 entsprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

Fig. 1 zeigt ein schematisches Diagramm, welches eine Fig. 8F zeigt ein Wellenformdiagramm, welches von ei- 

erste Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung dar- ner Einheit ausgegebene Signale, wobei ein. Fehler auftritt, 

slellt; entsprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

Fig. 2 zeigt ein schematisches Diagramm einer externen Fig. 8G zeigt ein Wellenformdiagramm, welches von ei- 

Schaltung der vorliegenden Erfindung; 15 ner Einheit ausgegebene Signale, wobei ein Fehler auftritt, 

Fig, 3 zeigt ein Flussdiagramm eines Programms, wel- entsprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

ches eine Wahlsteuerungsoperation einer Signalwahlschal- Fig. 8H zeigt ein WeUenformdiagramm, welches von ei- 

tung der vorliegenden Erfindung darsleilL; ner Einheil ausgegebene Signale, wobei ein Fehler aufLritt, 

Fig. 4 zeigt ein Flussdiagramm eines Programms, wel- entsprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

ches cine wahlsteuerungsoperation der Signalwahlschaltung 20 Fig. 8T zcigr. ein Wellenformdiagramm, welches von einer 

der vorliegenden Erfindung darstellt; Einheit ausgegebene Signale, wobei ein Fehler auftritt, ent- 

Fig. 5 zeigt ein Flussdiagramm eines Programms, wel- sprechend der vorliegenden Erfindung veranschaulicht; 

ches eine Wahlsteuerungsoperation der Signalwahlschal- Fig. 9A zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang 

tung der vorliegenden Erfindung darstellt; ohne einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfiihrungs- 

Fig. 6 zeigt ein Flussdiagramm eines Programms, wel- 25 form der vorliegenden Erfindung darstellt; 

ches eine Wahlsteuerungsoperation der Signalwahlschal- Fig. 9B zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang 

tung der vorliegenden Erfindung darstellt; ohne einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungs- 

Fig. 7A zeigt ein Wellenformdiagramm, welches Signale form der vorliegenden Erfindung darstellt; 

welche von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien Fig. 9C zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang 

Fall ausgegeben werden, entsprechend der vorliegenden Er- 30 ohne einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungs- 

findung darstellt; form der vorliegenden Erfindung darstellt; 

Fig. 7B zeigt ein Wellenformdiagramm, welches Signale, Fig. 9D zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien Fall ohne einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungs- 

ausgegeben werden, entsprechend der vorliegenden Erfin- form der vorliegenden Erfindung darstellt; 

dung darstellt; 35 Fig. 9E zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang 

Fig. 7C zeigt ein Wellenformdiagramm, welches Signale, ohne einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungs- 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien Fall form der vorliegenden Erfindung darstellt; 

ausgegeben werden, entsprechend der vorliegenden Erfin- Fig. 9F zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang ohne 

dung darstellt; einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungsform 

Fig. 7D zeigt ein Wellenformdiagramm, welches Signale, 40 der vorliegenden Erfindung darstellt; 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien Fall Fig. 9G zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang 

ausgegeben werden, entsprechend der vorliegenden Erfin- ohne einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungs- 

dung darsteUt; form der vorliegenden Erfindung darstellt; 

Fig. 7E zeigt ein WeUenformdiagramm, welches Signale, Fig. 9H zeigt ein Diagramm, welches einen Ausgang 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien FaU 45 ohne einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungs- 

ausgegeben werden, entsprechend der vorUegenden Erfin- form der vorliegenden Erfindung darstellt; 

dung darstellt; Fig. 91 zeigt ein Diagraiiun, welches einen Ausgang ohne 

Fig. 7F zeigt ein WeUenformdiagramm, welches Signale, einen Fehler entsprechend einer zweiten Ausfuhrungsform 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien Fall der vorliegenden Erfindung darstellt; 

ausgegeben werden, entsprechend der vorliegenden Erfin- 50 Fig. 10A zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 

dung darsteUt; sprechend einer zweiten Ausfuhrungsform der vorUegenden 

Fig. 7G zeigt ein WeUenfoniidiagraiiun, welches Signale, Erfindung darsteUt; 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien Fall Fig. 10B zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 

ausgegchen werden, entsprechend der vorliegenden Erfin- sprechend einer zweiten Ausfuhrungsform der vorliegenden 

dung darsteUt; 55 Erfindung darsteUt; 

Fig. 7H zeigt ein WeUenformdiagramm, welches Signale, Fig. IOC zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien FaU sprechend einer zweiten Ausfuhrungsform der vorUegenden 

ausgegeben werden, entsprechend der vorUegenden Erfin- Erfindung darsteUt; 

dung darstellt; Fig. 10D zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 

Fig, 71 zeigt ein WeUenformdiagramm, welches Signale, 60 sprechend einer zweiten Ausfiihrungsform der vorUegenden 

die von einer Einheit in einem hersteUungsfehlerfreien Fall Erfindung darsteUt; 

ausgegeben werden, entsprechend der vorUegenden Erfin- Fig. 10E zeigt ein Diagraiiun, welches einen Fehler ent- 

dung darsteUt; sprechend einer zweiten Ausfuhrungsform der vorUegenden 

Fig. 8A zeigt ein WeUenformdiagramm, welches von ci- Erfindung darsteUt; 

ner Einheit ausgegebene Signale, wobei ein Fehler auftritt, 65 Fig. 10F zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 

entsprechend der vorUegenden Erfindung veranschauficht; sprechend einer zweiten Ausfuhrungsform der vorUegenden 

Fig. 8B zeigt ein WeUenfomidiagraimit, welches von ei- Erfindung darsteUt; 

ner Einheit ausgegebene Signale, wobei ein Fehler auftritt, Fig. 10G zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
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sprechend einer zweiten Ausfiihrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 

Fig. 10H zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprechend einer zweiten Ausfiihrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 5 

Fig. 101 zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprechend einer zweiten Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 

Fig. 11A zeigt ein Diagramm, welches keinen Fehler ent- 
sprechend einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden 10 
Erfindung darstellt; 

Fig. 11B zeigt ein Diagramm, welches keinen Fehler ent- 
sprechend einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 

Fig. 1 1 C zeigt cin Diagramm, welches keinen Fehler ent- 15 
sprechend einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 

Fig, 11D zeigt ein Diagramm, welches keinen Fehler ent- 
sprechend einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt.; 20 

Fig. HE zeigt ein Diagramm, welches keinen Fehler ent- 
sprechend einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 

Fig, 11F zeigt ein Diagramm, welches keinen Fehler ent- 
sprechend einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden 25 
Erfindung darstellt; 

Fig. 1 1G zeigt ein Diagramm, welches keinen Fehler ent- 
sprechend einer dritten Ausfiihrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 

Fig. 11H zeigt cin Diagramm, welches keinen Fehler cnt- 30 
sprechend einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 

Fig. Ill zeigt ein Diagramm, welches keinen Fehler ent- 
sprechend einer dritten Ausfiihrungsform der vorliegenden 
Erfindung darstellt; 35 

Fig. 12A zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 
findung darstellt; 

Fig. 12B zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 40 
findung darstellt; 

Fig. 12C zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 
findung darstellt; 

Fig. 12D zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 45 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 
findung darstellt; 

Fig. 12E zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprcchend einem dritten Gesichtspunkt. der vorliegenden Er- 
findung darstellt; 50 

Fig. 12F zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 
findung darstellt; 

Fig. 12G zeigt cin Diagramm, welches einen Fehler cnt- 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 55 
findung darstellt; 

Fig, 12H zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 
findung darstellt; und 

Fig. 121 zeigt ein Diagramm, welches einen Fehler ent- 60 
sprechend einem dritten Gesichtspunkt der vorliegenden Er- 
findung darstellt; 

Die vorliegende Erfindung ist an einer Rotationsdetekto- 
rcinhcit angebracht, wclchc an jedem Rad befestigt ist, um 
den Zustand einer Radrotation zu erfassen, welcher zur 65 
Steuerung eines ABS (Antilock Brake System) oder derglei- 
chen benoiigt wird. Sie ist vorgesehen, um nonnale und um- 
gekehrte Rotationen im Bereich von einer Rotation mit ge- 



ringer Geschwindigkeit bis zu einer Rotation mit hoher Ge- 
schwindigkeit mit hoher Genauigkeit zu erfassen. Ein als 
Rotor verwendeter Rotationsmagnet 1, welcher zur Erf as- 
sung der Rotationsrichtung und der Rotationsgeschwindig- 
keit dient, ist dazu vorgesehen integriert. mit einem Fahr- 
zeugreifen zu rotieren. In dem Rotationsmagnet 1 sind N- 
und S-Pole gebildet, um um dessen auBeren Randabschnitt 
mit einer vorbestimmten Teilung entlang einer Umfangs- 
richtung davon polarisiert zu werden, beispielsweise sind 48 
Paare von Magnetpolen um die auBeren Randabschnitte da- 
von gebildet. Eine Rotationserfassungsvorrichtung 2 ist in 
Verbindung mit dem Rotationsmagneten 1 angeordnet und 
erf ass t die N- und S-Pole des Rotationsmagneten 1 und gibt 
die davon erfassten Signale aus. 

Bci der Rotationserfassungsvorrichtung 2 sind crstc und 
zweite Magnetsensoren 3 und 4, weiche als Sensorelemente 
verwendet werden, derart gestaltet, dass sie erfasste Signale 
unter Verwendung von Magneto widerslandselementen (ma- 
gneto-resistance elements, MRE) ausgeben. Beide sind dem 
auBeren Randabschnitt des Rotationsmagncts 1 gegenuhcr- 
liegend plaziert Das Intervall zwischen den zweien wird auf 
einen Abstand festgelegt, der erhalten wird durch Addieren 
eines Abstands entsprechend einer 14-Teilung auf einen Ab- 
stand gleich einem ganzzahligen Vielfachen der Teilung ei- 
nes Paars von N- und S-Polen oder durch entsprechende 
Subtraktionen davon. Wie spater beschrieben geben die Ma- 
gnetsensoren 3 und 4 jeweils erfasste Rechtecksignale Sa 
und Sb wie in Fig, 7A und 7B dargestellt mit einer >4-Pha- 
sendifferenz dazwischen entsprechend der Rotation des Ro- 
tationsmagncts 1 aus. 

Eine als Rotationsrichtungsbestimmungseinrichtung ver- 
wendete Latch-Schaltung 5 enthalt ein Flipflop eines D- 
TVps. Ein Ausgangsanschluss des ersten Magnetsensors 3 ist 
mit einem Dateneingangsanschluss D der Latch-Schaltung 5 
verbunden, und ein Ausgangsanschluss des zweiten Ma- 
gnetsensors 4 ist mit einem Takteingangsanschluss CK ver- 
bunden. Ein Anschluss C zur Ausgabe eines Umkehrsignal- 
Ausgangssignals wird zur Ausgabe eines Entscheidungssi- 
gnals Sc verwendet (vgl. Fig. 7C und 8C), welches die Ro- 
tationsrichtung eines Ausgangspegels anzeigt. 

Eine Ausgangswellenformerzeugungseinrichtung enthalt 
erste und zweite Ausgangswellenformerzeugungsschaltun- 
gen 6 und 7 und eine Signalwahlschaltung 8, weiche als Si- 
gnalverarbeitungseinrichtung und -zahleinrichtung verwen- 
det wird. Die ersten und zweiten Ausgangswellenformer- 
zeugungsschaltungen 6 und 7 besitzen Eingangsanschlusse, 
weiche mit einem Ausgangsanschluss des ersten Magnet- 
sensors 3 verbunden sind und jeweils Pulssignale Sd und Se 
mit einer ersten Zcitbrcitc Tl und Pulssignale Sd und Sc mit 
einer zweiten Zeitbreite T2 ausgeben, (wobei CI > Tl gilt) 
(vgl. Fig. 7D und 7E und Fig. 8D und 8E). Ausgangsan- 
sehlusse der ersten und zweiten Ausgangswellenformerzeu- 
gungsschaltungen 6 und 7 sind jeweils mit zwei Eingangs- 
anschliisscn der Signal wahlschaltung 8 verbunden. Der 
Ausganganschluss Q der Latch-Schaltung 5 ist mit einem 
Steuerungseingangsanschluss verbunden. 

Eine als Besliimiiungseinrichtung verwendete Rotations- 
geschwindigkeitsbestimmungsschaltung 9 ist derart gestal- 
tet, dass das von dem zweiten Magnetsensor 4 ausgegehene 
erfasste Signal Sb eingegeben wird. Wenn die Rotationsge- 
schwindigkeit des Rotationsmagnets 1 eine vorbestimmte 
Rolationsgeschwindigkeit erreicht, gibt die Rotalionsge- 
schwindigkeitsbestimmungsschaltung 9 ein Entscheidungs- 
signal Sf (vgl. Fig. 7F und 8F), welches sich von einem 
niedrigen auf einen hohen Pegel andert, der Signalwahl- 
schaltung 8 auf der Grundlage des erfassten Signals Sb aus. 
In diesem Fall wird ein Signal eines niedrigen Pegels des 
Entscheidungssignals Sf als ein Signal ausgegeben, welches 
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die Prioritat des Rotationsrichtungssignals anzeigt, und es 
wird ein Signal eines hohen Pegeis davon als Fehlersignal- 
priorilal ausgegeben. 

Eine Selbstdiagnoseschaltung 10 erzeugt ein Obertra- 
gungssi gnal en tsprechend ei nem anderen Signal . Die Selbst- 5 
diagnoseschaltung 10 bestimmt den Zustand des Betriebs 
der ersten und zweiten Magnetsensoren 3 und 4. Wenn aus 
dem Ergebnis der Bestiinmung herausgefunden wird, dass 
eine Funktionsstoning aufgelreten ist, erzeugt die Selbstdia- 
gnoseschaltung 10 ein Ubertragungssignal entsprechend der 10 
Funktionsstorung und gibt es einer Binarfehlercodeerzeu- 
gungsschaltung 11 aus. In diesem Fall misst die Selbstdia- 
gnoseschaltung 10 beispielsweise von den Magnetsensoren 
3 und 4 erfasste Pegel, um dadurch zu bestimmen, ob jeder 
der crfasstcn Pcgcl aquivalcnt zu cincm Pcgcl ist, wclchcr 15 
die hinreichende Erfassung eines Rotationssignals ermog- 
licht. Des weiteren erfasst die Selbstdiagnoseschaltung 10 
einen derarligen Zustand, bei welchem der erfasste Pegel 
verringert ist, sogar dann, wenn die Entscheidung bezUglich 
der Rotation crfolgt. ist, und gibt. cine Information, wclchc 20 
abnormale Bedingungen von einem der oder von beiden 
Magnetsensoren 3 und 4 anzeigt, als Ubertragungssignal 
aus. Eine derartige Reduzierung des erf ass ten Pegeis tritt 
beispielsweise dort auf, wo die Magnetsensoren 3 und 4 aus 
ihren normalen Positionen gegeniiberliegend dem Rotati- 25 
onsmagneten 1 verschoben sind. 

Die Binartehlercodeerzeugungsschaltung 11 erzeugt Si- 
gnale auf der Grundlage der Signale, welche die Zustande 
der Magnetsensoren 3 und 4 anzeigen und von der Selbst- 
diagnoseschaltung 4 zugcfuhrt werden, als Fchlcrcodcs, 30 
welche aus vorbestimmten Bits gebildet sind, und gibt sie 
der Signalwahlschaltung 8 als Fehlersignale Sg (siehe Fig. 
7G und 8G) und Fehlercodesignal Sh (siehe Fig, 7H und 
8H) aus. Der Fehlercode enthSlt beispielsweise 4 Bits. Der 
Fehlercode wird derart erzeugt, dass ein Bit eines hohen Pe- 35 
gels als Kopf oder fuhrendes Bit von vier Bits plaziert wird 
und drei darauf folgende Bits dargestellen, welcher von den 
Magnetsensoren 3 und 4 eine Funktionsstorung aufweist. 
Entsprechend dem derart gebildeten Fehlercodesignal Sh 
dahingehend, ob einer oder beide der ersten und zweiten 40 
Magnetsensoren 3 und 4 eine Funktionsstorung aufweisen, 
kann ein Signalmuster erlangt werden. 

Wie spater beschrieben fuhrt die Signalwahlschaltung 8 
ein Ausgangssignal zu, welches gewahlt und festgelegt wird 
auf der Grundlage der von der Latch-Schaltung 5, der Rota- 45 
uonsgeschwindigkeitsbestimmungsschaltung 9 und der Bi- 
narfehlercodeerzeugungsschallung 11 eingegebenen jewei- 
ligen Signale Sc, Sf und Sh im Ansprechen auf die von der 
ersten Ausgangswcllcnformcrzcugungsschaltung 6 und der 
zweiten Ausgangswellenformerzeugungsschaltung 7 einge- 50 
gebenen Pulssignale Sd und Se. 

Eine Stromausgangsschaltung 12 andert einen Ausgangs- 
strom Is (siehe Fig. 71 und 81) auf die Pegel Isl und Is2 von 
untcrschicdlichcn Strom wcrtcn und gibt sic aus. Wenn der 
Pegel des von der Signalwahlschaltung 8 zugefuhrten Aus- 55 
gangssignals niedrig ist, steilt die Stromausgangsschaltung 
12 einen Fluss des Ausgangsslroms Isl mil einem Stroin- 
wert eines niedrigen Pegeis aquivalent zu dem Stromver- 
brauch dergesamten Vorrichtung bereit. Wenn der Pegel des 
von der Signalwahlschaltung 8 zugefunrten Ausgangssi- 60 
gnais hoch ist, steilt die Stromausgangsschaltung 12 einen 
Fluss des Ausgangsslroms Is2 init einem Slromwert eines 
hohen Pegeis bereit, welchem ein vorbestimmter Stromwert 
Ic von einer intern vorgcschcncn Konstantstromqucllc ad- 
diert wird. 65 

Die Rotationserfassungsvorrichtung 2 ist mit zwei exter- 
nen Anschlussen PI und P2 als Eingangs-/Ausgangsan- 
schlUssen versehen. Spannungsanschliisse fUr diejeweiligen 
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Schaltungen, welche innerhalb der Vorrichtung vorgesehen 
sind, sind mit dem externen Anschluss PI verbunden. Die 
Spannungsanschliisse dienen als Spannungseingangsan- 
schlilsse zum Versorgen von den jeweiligen Schaltungen mit 
einer Spannung von einer externen Quelle. Der Ausgangs- 
anschluss der Stromausgangsschaltung 12 ist mit dem exter- 
nen Anschluss P2 verbunden, und der entsprechend dem Zu- 
stand der Rotation des Rotationsmagnets 1 ausgegebene 
Ausgangsstrom wird dadurch ausgegeben. 

Eine derartige Rotationserfassungsvorrichtung 2 ist mit. 
einer arithmetischen Schaltungseinheit, welche an einem 
vorbestimmten Abschnitt eines Fahrzeugs angebracht ist, 
durch zwei Signalleilungen 13a und 13b von den zwei exter- 
nen Anschliissen PI und P2 wie in Fig. 2 dargestellt verbun- 
den. Tn dicscm Fall ist. der cxtcmc Anschluss PI mit. cincm 
Anschluss eines positiven Pols (positive-role terminal) einer 
Fahrzeugbatterie 14 durch die Signalleitung 13a verbunden, 
und der exteme Anschluss P2 isl durch einen Erfassungswi- 
derstand 15 von der Signalleitung 13b mit einem Massean- 
schluss verbunden. Eine Spannungscrfassungscinrichtung 
16 ist mit dem Erfassungswiderstand 1 verbunden, und ein 
dadurch eifasstes Spannungssignal Vs wird einer nicht dar- 
gestellten arithmetischen Schaltung eingegeben. 

Der Betrieb der vorliegenden Ausfuhrungsform wird im 
folgenden unter Bezugnahme auf die in Fig. 3 bis 6 und die 
in Fig. 3 und 8 dargesteilten Zeitablaufsdiagramme be- 
schrieben. Fig. 3 bis 6 stellen den Prozess des Wahlens jedes 
Signalausgangs von der Signalwahlschaltung 8 bis zu der 
Stromausgangsschaltung 12 entsprechend den Bedingungen 
auf der Grundlage der eingegebenen vcrschicdcncn Signale 
dar. Fig. 7 und 8 zeigen Weiienformen von Signalen an den 
jeweiligen Abschnitten, wenn sich der Rotationsmagnet 1 
von dem normalen Rotationszustand in die umgekehrte Ro- 
tation andert Davon steilt Fig. 7 die Weiienformen zu der 
Zeit dar, zu welcher kein Fehlercodesignal erzeugt wird, und 
Fig. 8 steilt die Weiienformen zu der Zeit dar, zu welcher 
das Fehlercodesignal erzeugt wird. In der folgenden Be- 
schreibung wird die Operation des Ausgebens der Signale 
von den jeweiligen Einheiten kurz erklart., und es wird die 
Operation der Signalschaltung 8 nachfolgend erklart. 

Wenn der Rotationsmagnet in einer normalen Rotations- 
richtung oder einer umgekehrten Rotationsrichtung rotiert, 
geben die ersten und zweiten Magnetsensoren 3 und 4 je- 
weils Ausgangssignale Sa und Sb aus, welche Weiienfor- 
men wie in Fig. 7 A und 7B und in Fig. 8 A und 8B entspre- 
chend dargestellt besitzen. In diesem Fall ergeben sich aus 
den von den Magnetsensoren 3 und 4 ausgegebenen Signa- 
len Signale eines hohen Pegeis, wobei N-Pole der um den 
Rand des Rotationsmagnets 1 gebildeten Magnctpolc in ei- 
ner groBen Anzahl ihnen gegenuberliegen. Des weiteren 
werden die Signale zu Signalen mit einem niedrigen Pegel, 
wobei die S-Pole ihnen gegenuberliegen. Wenn der Rotati- 
onsmagnet einmal mit der Zeit, welche benotigt wird, damit 
die benachbarten N-Po!c ihnen gegenuberliegen, bcziiglich 
eines Zyklus oder einer Periode T rotiert, wird ein Pulssi- 
gnal entsprechend P Perioden oder Zyklen (beispielsweise 
48 Zyklen) ausgegeben. 

Da der Zyklus des Signalausgangs des ersten Magnetsen- 
sors 3 und der Zyklus eines Signal sausgangs des zweiten 
Magnetsensors 4 wie oben beschrieben um einen J /4-Zylus 
zueinander verschoben sind, werden die Signale ausgege- 
ben, wobei ihre Weiienformen wie in der Figur dargestellt 
verschoben werden. Wenn zu dieser Zeit der Rotationsma- 
gnet 1 in der normalen Rotationsrichtung rotiert, crrcicht das 
Signal des ersten Magnetsensors 3 einen hohen Pegel mit ei- 
nem Zeitablauf (entsprechend der ansteigenden Hanke jeder 
Wellenfona, welche durch einen Pfeil in der Figur angezeigt 
ist), bei welchem sich der Ausgang des zweiten Magnetsen- 
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sors 4 auf einen hohen Pegel andert. Wenn der Rotationsma- 
gnet in umgekehrterRotationsrichtung rotiert, ergibt sich fur 
das Signal des Magnetsensors 3 ein niedriger Pegel. 

Somit ermoglicht es die Bestimmung des Ausgangspe- 
gels des ersten Magnetsensors 3 mit dem Anstiegszeitablauf 5 
des zweiten Magnetsensors 4 die Richtung der Rotation des 
Rotationsmagnets 1 zu bestimmen. Die Latch-Schaltung 5 
gibt ein Signal Sc, welches die Richtung der Rotation an- 
zeigt, auf der Grundlage des oben beschriebenen Prinzips 
aus. Die Latch-Schaltung 5 gibt einSignal eines niedrigen 10 
Pegels an dem Ausgangsanschluss Q aus, wenn der Rotati- 
onsmagnet 1 in der normalen Rotationsrichtung rotiert, wo- 
hingegen dann, wenn der Rotalionsmagnet 1 in der umge- 
kehrten Rotationsrichtung rotiert, die Latch-Schaltung 5 da- 
von cin Signal cincs hohcn Pcgcis ausgibt (Fig. 7C, 8Q. 15 

Die Binarfehlercodeerzeugungsschaltung 11 gibt ein Si- 
gnal Sh, welches das Ergebnis der Diagnose entsprechend 
dein4-Bit-Fehlercode wie oben beschrieben anzeigt, zusatz- 
lich zu einem Fehlersignal Sg aus, welches das Vorhanden- 
sein oder das Nichrvorhandcnscin cincs Fchlcrs anzeigt. Jc- 20 
doch ist das Signal Sh als Code festgelegt, dessen fuhrendes 
Bit mit "1" beginnt, was den Start des Signals anzeigt, und 
dessen Endbit mit "0" beginnt, was das Ende des Signals an- 
zeigt. Das Signal wird als Signalmuster ausgegeben, wel- 
ches zum Bestimmen eines abnormalen Orts infolge des 25 
Festlegens der zweiten und dritten Bits auf "1" oder "0" ge- 
eignet ist. Um die Erfassungsoperation beziiglich der Si- 
gnalerfassungsseite hierin zu erleichtern, werden Daten 
durch die Anzahi von Bits dargestellt, wobei die Daten von 
Bits, wclchc dem fuhrenden Bit "1" folgcn, kontinuicrlich 30 
auf " 1 " gesetzt sind. 

Wenn herausgefunden wird, dass der erste Magnetsensor 
3 schlecht funktioniert bzw. versagt hat, wird beispielsweise 
ein Fehlercode auf "1000" festgelegt. Wenn herausgefunden 
wird, dass der zweite Magnetsensor 4 schlecht funktioniert 35 
bzw. versagt hat, wird ein Fehlercode auf "1100" festgelegt. 
Wenn beide fehlerhaft sind, wird ein Fehlercode auf "1110" 
festgelegt. Somit wird ein Fehlercodesignal Sh entspre- 
chend den erzeugten Zustanden jeder Funktionsstorung er- 
zeugt. Wahrend kein Fehlercode ausgegeben wird, wenn 40 
keine Funktionsstorung auftritt, kann davon ausgegangen 
werden, dass "0000" als Fehlercode ausgegeben worden ist, 
was die Abwesenheit der FunktionsstSrung anzeigt. 

Als nachstes wird der Betrieb der Signalwahlschaltung 8 
erklart. Fig. 3 stellt den Prozess des Wahlens eines der 45 
Stromausgangsschaltung 12 auszugebenden Signals durch 
die Signalwahlschaltung 8 dar. Es besiiiiunt namlich die Si- 
gnalwahlschaltung 8, ob die Rotationsgeschwindigkeit eine 
vorbestimmtc Gcschwindigkcit Vs (Schritt SI) ubcrschrci- 
tet. Wenn herausgefunden wird, dass beziiglich der Rotati- 50 
onsgeschwindigkeit kein Uberschreiten vorliegt, wahlt die 
Signalwahlschaltung 8 ein Pulssignal, welches eine Rolau- 
onsrichtung anzeigt, und legt es fest, um das Pulssignal aus- 
zugchen (Schritt S2). 

Wenn herausgefunden wird, dass die Rotationsgeschwin- 55 
digkeit die vorbestimmte Geschwindigkeit Vs iiberschreitet, 
besiiiiunt die Signalwahlschaltung 8 als nachstes, ob das 
Flag gesetzt ist (Schritt S3). Wenn das Flag gesetzt ist, gibt 
die Signalwahlschaltung 8 in ahnlicher Weise ein Pulssi- 
gnals aus, welches eine Rotationsrichtung anzeigt (Schritt 60 
SI). Dabei wird das Flag zur Bestimmung verwendet, ob die 
Rotation slabil ist, wenn die Rotalion gestarlet wird oder 
sich die Richtung der Rotation andert. Wenn demgegeniiber 
das Flag nicht gesetzt ist, bestimmt die Signalwahlschaltung 
8, ob ein uberlagertes Signal, d. h. ein Fehlersignal, erzeugt 65 
worden ist (Schritt S4). Wenn das Signal nicht erzeugt wor- 
den ist, gibt die Signalwahlschaltung 8 ein Pulssignal fur die 
normale Rotation als ein normales Rotationssignal aus 
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(Schritt S5). Wenn das Signal erzeugt worden ist, gibt die Si- 
gnalwahlschaltung 8 ein Signalmuster fur einen Fehlercode 
aus (Schritt S6). 

Die Signalwahlschaltung 8 fiihrt den in Fig. 4 bis 6 darge- 
stellten Prozess getrennt von dem oben beschriebenen Be- 
trieb aus. Entsprechend Fig. 4 erfasst die Signalwahlschal- 
tung 8 das Vorhandensein einer Anderung in der Rotations- 
richtung (Schritt PI). Wenn die Rotation erneut beginnt oder 
die Rotation in der Richtung entgegengesetzt zu der voraus- 
gehenden Rotationsrichtung beginnt, wird ein Zahler ge- 
loscht, um die Operation des Zahlens eines Rotationspulssi- 
gnals zu starten, und es wird das Flag gesetzt (Schritte P2 bis 
P4). 

Nachfolgend fahrt die Signalwahlschaltung 8 mit dem 
Zahlcn fort und fiihrt den Prozess des Bcstimmcns cincs 
Zahlwerts wie in Fig. 5 dargestellt aus. Als nachstes be- 
stimmt die Signalwahlschaltung 8, ob der Zahlwert einen 
vorbesliuunten Zahlwert Ns uberschritten hat (Schritt Ql). 
Wenn der Zahlwert den Wert Uberschritten hat, wird das 
Flag zuriickgesctzt (Schritt Q2). Somit kann der Zustand der 
Rotation des Rotationsmagnets 1 als stabiler Zustand be- 
stimmt werden. 

Des weiteren fUhrt die Signalwahlschaltung 8 einen Pro- 
zess aus, um das Vorhandensein oder Nichtvorhandensein 
einer Funktionsstorung von der Selbstdiagnoseschaltung 10 
zu bestimmen. Wenn die Signalerfassungsschaltung 8 eine 
Funktionsstorung von der Binarcodeerzeugungsschaltung 
U auf der Grundlage eines Fehlersignals Sg erfasst (Schritt 
Rl), erzeugt die Signalwahlschaltung 8 auf alinliche Weise 
cin Muster fiir cin Fehlercodesignal entsprechend der Funk- 
tionsstorung auf der Grundlage eines von der Binarfehlerco- 
deerzeugungsschaltung 11 eingegebenen Fehlercodesignals 
Sh (Schritt R2). 

Wenn das von der Signalwahlschaltung 8 auf die oben be- 
schriebene Weise gewahlte Ausgangssignal einen niedrigen 
Pegel aufweist, stellt die Stromausgangsschaltung 12 einen 
Fluss eines Ausgangsstroms Isl mit einem Ausgangswert 
eines niedrigen Pegels bereit. Wenn das Ausgangssignal ei- 
nen hohen Pegel aufweist, adriiert die Signalwahlschaltung 
8 einen von der Konstantstromquelle erzeugten vorbe- 
stimmten Strom Ic hinzu und liefert das Ergebnis. Als Er- 
gebnis stellt die Signalwahlschaltung 8 einen Fluss eines 
Ausgangsstroms Is2 (= Isl + Ic) mit einem Stromwert eines 
hohen Pegels bereit (vgL Fig. 71 und 81). 

Als nachstes erfolgt eine Beschreibung der spezifischen 
Operationen unter Bezugnahme auf Fig. 7 und 8 auf der 
Grundlage der oben beschriebenen Operationen der jeweili- 
gen Einheiten. Fig. 7 entspricht dem Fall, bei welchem kein 
Fehlersignal Sg von der Binarfchlcrcodccrzcugungsschal- 
tung 11 erzeugt wird. Wenn der Rotationsrichtungspuls von 
dieser Signalwahlschaltung 8 in diesem Fall ausgegeben 
wird (Schritt S2 in Fig, 3), wird ein von der Fahrzeugbatle- 
rie 4 zugeftihrter Strom zwischen den externen Anschliissen 
PI und P2 der Rotarionscrfassungsvorrichtung 2 als Aus- 
gangsstrom Is ausgegeben, 

Der Ausgangsstrom Is wird als Stromwert Isl wahrend 
der Erzeugung eines Rotationserfassungspulses ausgege- 
ben. Ein Strom Is2 flieBt mit einem fUr die Ausgabe des Ro- 
tationserfassungspulses vorgesehenen Zeitablauf. Wenn der 
Ausgangsstrom Is in Richtung des Widerstands 15 flieBt, 
werden Anschlussspannungen Vs zueinander entsprechend 
den Stroinpegeln Isl und Is2 davon unlerschiedlich. Somit 
kann ein Pulssignal entsprechend der Anzahi von Umdre- 
hungen des Rotationsmagnctcn 1 erfasst werden. Des weite- 
ren ermoglicht es die Erfassung einer Zeitbreite des Strom- 
pegels Is2 zu dieser Zeit aus einer entsprechenden An- 
schlussspannung Vs die normale Rotation des Rotationsma- 
gnets 1 oder dessen umgekehrte Rotation zu erfassen, da die 
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Pulsbreite eines Pulssignals entsprechend der Roationsrich- 
tung des Rotationsmagnets 1 gleich Tl oder T2 ist 

Wenn wie dargeslelll die Rotationsrichtung nun in die 
umgekehrte Richtung geandert wird und danach die Roati- 
onsgeschwindigkeit des Rotation smagnets 1 eine vorbe- 5 
stimmte Geschwindigkeit erreicht und die gezahlte AnzahL 
von erfassten Roationspulsen eine vorbestimmte Anzahl er- 
reicht und das Flag zuriickgesetzt worden ist, gibt die Si- 
gnalerfassungsschaltung 8 ein Signal, welches eine normale 
Rotationsrichtung anzeigt, ab einem Zeitpunkt aus, zu wel- 10 
chem der Rotationsmagnet 1 umgekehrt rotiert, sogar wenn 
die Erfassung einer Funktionsstorung durch die Seibstdia- 
gnoseschaltung 10 nicht erfolgl ist. 

Wenn auf der Erfassungsschaltungsseite erfasst worden 
ist, dass die Rotationsgeschwindigkeit die vorbestimmte 15 
Rotationsgeschwindigkeit wie ab einem Zeitintervall beziig- 
lich eines Anstiegszeitablaufs erreicht hat, bei welchem der 
Strompegel des Ausgangsstronis Is den Wen Is2 erreicht, 
wandelt die Roationserfassungsvorrichtung ein Rotationser- 
fassungspulssignal in cincn Zustand zum. Hrwartcn des Ein- 20 
gangs der Fehlercodedaten auf ihre nachfolgende Erfas- 
sungsoperation urn. Da die Pulsbreite des Strompegels ls2, 
welcher durch den Erfassungswiderstand 15 flieBt, in die- 
sem Fall als Tl gegeben wird, wird "0" fortlaufend als Da- 
tenwert erfasst, und daher kann die Abwesenheit einer 25 
Funktionsstorung erkannt werden. 

Als nachstes wird das Auftreten einer Funktionsstorung 
in dem Rotationssensor wie in Fig. 8 dargestellt berucksich- 
tigt. Da das Fehlersignal Sg und das Fehlercodesignal Sh 
von der Binarfchlcrcodccrzcugungsschaltung 11 ausgege- 30 
ben werden, gibt die Binarfehlercodeerzeugungsschaltung 
11 ein Signalmuster aus (Schritt S6 in Fig. 3). Wenn ein Ent- 
scheidungssignal Sf eines hohen Pegels, bei welchem die 
Rotationsgeschwindigkeit eine vorbestimmte Rotationsge- 
schwindigkeit erreicht, der Signal wahlschaltung 8 von der 35 
Rotationsgeschwindigkeitsbestimmungsschaltung 9 einge- 
geben wird (siehe Fig. 8F), wobei das Fehlersignal Sg der 
Signalwahlschaltung 8 eingegeben wird, fuhrt die Signal- 
wahlschaltung 8 eine Verschiebung in eine Fehlersignalprio- 
ritatsbetriebsart nachfolgend durch und gibt ein Signal ent- 40 
spree hend dem Fehlercodesignal Sh aus. 

Wenn somit der Datenwert fur das Fehlercodesignal Sh 
gleich "0" ist, gibt die Stromausgangsschaltung 12 ein Rota- 
tionserfassungssignal aus, welches die normale Rotation an- 
zeigt. Wenn der Datenwert "1" betragt, gibt die Stromaus- 45 
gangsschaltung 12 ein Rotationserfassungssignal aus, wel- 
ches die umgekehrte Rotation anzeigt. Wenn iibrigens ein 
Fehler nach der Ausgabe des Entscheidungssignals Sf mit 
dem hohen Pcgcl auftritt, gibt die Signal wahlschaltung 8 ein 
Muster fur ein Rotationserfassungssignal aus, unmittelbar 50 
nachdem das Fehlercodesignal Sh eingegeben wird. 

Somit wird ein Fehlercodesignal auf der Erfassungsschal- 
tungsseite von einem Muster fUr ein 4-Bit-Rotationsrich- 
tungssignal erfasst, welches nach der Bcstimmung erfasst 
wird, ob die Rotationsgeschwindigkeit eine vorbestimmte 55 
Rotationsgeschwindigkeit erreicht hat, wodurch ein Signal, 
welches einen durch die Selbstdiagnoseschaltung 10 erfass- 
ten abnormalen Zustand anzeigt, zusatzlich zu der Informa- 
tion uber die Rotationsgeschwindigkeit erfasst. werden kann. 
Wenn die Rotationsgeschwindigkeit in diesem Fall die vor- 60 
bestimmte Rotationsgeschwindigkeit erreicht hat, bestimmt 
die Erfassungsschaltung Daten uber vier Pulssignale ein- 
schliefilich eines Pulssignals, welches den Datenwert "1" 
anzeigt, ab dem Erfasscn des Pulssignals, welches den Da- 
tenwert "1" anzeigt, und macht eine Entscheidung bezuglich 65 
eines Fehlercodes, welcher eine Funktionsstorung anzeigt. 

Der abnormale Magnetsensor von den ersten und zweiten 
Magnetsensoren kann entsprechend dem Fehlercodesignal 



bestimmt werden. 

Entsprechend der oben beschriebenen vorliegenden Aus- 
nihrungsfonn wird die Zeitbreite (time width), welche die 
Anzahl der Umdrehungen anzeigt, auf die unterschiedlichen 
Zeirbreiten Tl und T2 gesetzt, urn Informarionen entspre- 
chend der Rotationsrichtung des Rotationsmagnets 1 auszu- 
geben. Wenn die Rotationsgeschwindigkeit die vorbe- 
stimmte Rotationsgeschwindigkeit erreicht, wird jedes der 
Rotationsrichtungssignale auf das digitate Signal des Werts 
"1" oder "0" gesetzt und als 4-Bit-Fehlercodesignal ausge- 
geben. Daher kann der Fehlercode, welcher die Funktions- 
storung der Selbstdiagnoseschaltung 10 anzeigt, zusatzlich 
zu den Infonnationen uber die Rotationsgeschwindigkeit 
und die Rotationsrichtung des Rotationsmagnets 1 gleich- 
zcitig ausgegeben werden. 

Ubrigens wurde die oben beschriebene Ausfiihrungsform 
im Hinblick auf die Tatsache geschaffen, dass dann, wenn 
die Rotationsgeschwindigkeit des Rotationsmagnets 1 die 
vorbestimmte Geschwindigkeit erreicht, die Rotationsrich- 
tung in diesem Zustand ohncplotzlichc Andcrung fcstgclcgt. 
oder bestimmt worden ist. In einem derartigen Zustand wird 
die Rotationsrichtung sogar beibehalten, obwohl das Signal 
der Rotationsrichtung nicht ausgegeben wird. Da sich die 
Rotationsrichtung andern kann, wenn die Rotationsge- 
schwindigkeit verringert wird, wird ubrigens eine derartige 
Rotationsgeschwindigkeit mit einem Zeitablauf erfasst, der 
bereitgestellt wird, um zu veranlassen, dass das erfasste Ro- 
tationssignal der Rotationsgeschwindigkeit entspricht Da 
die Rotationsgeschwindigkeit erfasst werden kann, tritt so- 
mit prinzipicll das Unvcrmogcn, sic zu erfasscn, nicht auf. 

Somit werden im Vergleich mit dem Stand der Technik, 
bei welchem die strukturierten Daten zwischen den benach- 
barten Rotationserfassungspulsen und Ausgangen einge- 
setzt werden, Beschrankungen entsprechend der Rotations- 
geschwindigkeit nicht auf die Pulsbreite jedes Ausgangs- 
pulssignals gelegt. Des weiteren ist das Signal widerstands- 
fahig gegeniiber einem Rauschen oder dergleichen und kann 
zuverlassig als Fehlercodesignal erfasst werden. 

Sogar wenn bei der vorliegenden Ausfiihrungsform die 
Rotationsgeschwindigkeit des Rotationsmagnets 1 eine vor- 
bestimmte Rotationsgeschwindigkeit erreicht, wird der Aus- 
gangs eines Fehlercodesignals beschrankt, wahrend die Ro- 
tationserfassungspulse eine vorbestimmte Anzahl oder mehr 
ab der Anderungen der Rotationsrichtung davon gezahlt 
werden. Daher kann sogar dann, wenn die Rotatationsge- 
schwindigkeit plotzlich ansteigt und die vorbestimmte Rota- 
tionsgeschwindigkeit erreicht, die Rotalionserfassungsvor- 
richtung 2 eine Fehlbeurteilung infolge eines Rauschens 
oder dergleichen vcrhindcrn und kann zuverlassig ein Feh- 
lersignal ausgeben. 

Da des weiteren bei der vorliegenden Ausfiihrungsform 
ein Rotationserfassungssignal, welches eine normale Rotati- 
onsrichtung anzeigt, unabhangig von einer Rotationsrich- 
tung ausgegeben wird, wohci kcin Fehlersignal crzeugt. 
wird, wenn ein Fehlercodesignal ausgegeben werden kann, 
kann verhindert werden, dass sich die GroBe des Ausgangs- 
stronis Is entsprechend der Rotationsrichtung stark andert, 
und es kann eine Erfassungsoperation durchgefiihrt werden, 
die zum Unterdrucken eines Energieverbrauchs geeignet. ist 

Zweite Ausfiihrungsform 

Fig. 9 und 10 stellen jeweils eine zweite Ausfiihrungs- 
form der vorliegenden Erfindung dar, wclchc sich bezuglich 
der ersten Ausfiihrungsform dahingehend unterscheidet, 
dass die auf folgende Weise festgelegten ersten und zweiten 
Pulssignale verwendet werden, ohne dass die festgelegten 
Pulssignale derart verwendet werden mtissen, dass sie sich 




DE 100 60 



bezUglich der Pulsbreite gegenuber den Rotationserfas- 
sungssignalen unterscheiden. 

Es konnen namlich als die bei der vorliegenden Ausfuh- 
rungsform verwendeten ersten und zweiten Pulssignale bei- 
spielsweise ein als normale Rechteckwelle in einer norma- 5 
len Rotationsrichtung festgelegtes erstes Puissignal Sd 
(siehe Fig. 9D und 10D) und ein zweites Puissignal Se 
(siehe Fig. 9E und 10E) verwendet werden, bei welchem ein 
als Identifizierungspulssignal verwendetes Puissignal, wel- 
ches beziiglich der Breite schmal und der Amplitude gro8 10 
ist, einer fuhrenden oder Kopfposition des ersten Pulssi- 
gnals Sd in einer umgekehrten Rotationsrichtung hinzuge- 
fugl werden. Bei der vorliegenden Ausriihrungsfonii wer- 
den die ersten und zweiten Pulssignale Sd und Se von den 
ersten und zweiten Ausgangswcllcnforrncrzcugungsschal- 15 
tungen 6 und 7 rnit einem Anstiegszeitablauf eines von ei- 
nem ersten Magnetsensor 3 eingegebenen Rotationserfas- 
sungssignal Sa erzeugt. Soinit ergibL die Ausgangszahl von 
Pulsen die Zahl von Pulsen gleich einer Halfte, welche bei 
der ersten Ausfuhrungsform verwendet. wird. 20 

Da die zweite Ausfuhrungsform wie oben beschrieben 
konstruiert ist, werden die Strome Is, welche von einer 
Stromausgangsschaltung 12 entsprechend der Rotation ei- 
nes Rotationsmagnets 1 wie in Fig. 9 und 10 dargestellt aus- 
gegeben werden, wie in denselben Fig. I gezeigt dargestellt. 25 
Wenn namlich der Rotationsmagnet 1 in einer normalen Ro- 
tationsrichtung rotiert, wird ein Signal eines Strompegels 
entsprechend dem ersten Puissignal Sd mit einem Zeitablauf 
entsprechend einer Rotationsgeschwindigkeit des Rotati- 
onsmagnets 1 ausgegeben, wohingegen dann, wenn der Ro- 30 
tationsmagnet 1 in einer umgekehrten Richtung rotiert, ein 
Signal eines Strompegels entsprechend dem zweiten Puissi- 
gnal Se mit einem Zeitablauf entsprechend einer Rotations- 
geschwindigkeit davon ausgegeben wird. Fn diesem Fall an- 
dert sich der Ausgangsstrom Is mit den binaren Pegeln Isl 35 
und Is2 in dem Rotationszustand des Rotationsmagnets 1 in 
der normalen Rotationsrichtung. Des weiteren andert sich 
der Ausgangsstrom Is auf dreistufige Pegel von Isl, Is2 und 
Ts3 in dem Rotationszustand des Rotationsmagnets 1 in der 
umgekehrten Rotationsrichtung. Is3 entspricht dem Pegel 40 
eines Identifizierungspulssignals. 

Wenn die Rotationsgeschwindigkeit eine vorbestimmte 
Geschwindigkeit erreicht, wird das erste Puissignal Sd un- 
abhangig von der Rotationsrichtung ausgegeben (siehe Fig. 
9). Wenn ein Fehlercodesignal, welches eine Funktionssto- 45 
rung anzeigt, erzeugt wird, wird ein Fehlercodesignal mit ei- 
nem Signal entsprechend dem Datenwert "1" auf der Grund- 
lage des zweiten Puis signals ausgegeben, welches als der 
Kopf fcstgclcgt wird. 

Wenn bei der obigen zweiten Ausfuhrungsform eine Ent- 50 
scheidung beziiglich eines Signals gemacht wird, welches 
die Rotationsrichtung anzeigt, wird die Notwendigkeit zur 
Messung einer Pulsbreite vermieden, und es kann durch Pe- 
gclbcstimmung crfasst werden, oh das Idcntifizicrungspuls- 
signal der fuhrenden Position des Ausgangsstroms Is hinzu- 55 
getugt ist. Es kann entweder das erste Puissignal oder das 
zweite Puissignal eininal ohne Erfassen der abfallenden 
Flanke eines Pulssignals bestimmt werden. 

Da das Identifizierungspulssignal zur Identifizierung des 
Pulssignals schmal bezughch der Breite festgelegt wird, ist 60 
die Differenz des Energieverbrauchs infolge der Differenz 
zwischen den ersten und zweiten Pulssignalen ebenfalls 
klein, und es konnen ein Rotationserfassungssignal und ein 
Fehlercodesignal zuvcrlassig ausgegeben werden, wahrend 
der Energieverbrauch auf ein Minimum festgelegt wird. 65 

Ubrigens wird das Identifizierungspulssignal der fuhren- 
den Position des ersten Pulssignals hinzugefugl, um das 
zweite Puissignal bei der oben beschriebenen AusfUhrungs- 
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form zu erzeugen. Jedoch kann das Identifizierungspulssi- 
gnal einem Zwischenabschnitt des ersten Pulssignals oder 
einem Endabschnitl davon hinzugefugl werden. Des weite- 
ren kann das Identifizierungspulssignal der Endposition bei 
der Hinzufugung auf die fuhrende Position hinzugefiigt wer- 
den, um das zweite Puissignal zu erzeugen. In diesem Fall 
kann das Ende des Pulssignals zuverlassig erkannt werden. 

Dritte Ausfuhrungsform 

Fig. 11 und 12 stellen eine dritte Ausftmrungsform der 
vorliegenden Erfindung dar. Die vorliegenden Ausfuhrungs- 
form unterscheidet sich von der ersten Ausriihrungsfonii da- 
hingehend, dass die in der Amplitude unterschiedlichen 
Pulssignale Sd und Se als in der Wcllcnform untcrschicdli- 
che Pulssignale festgelegt werden, wobei jedes die Richtung 
der Rotation anzeigt (siehe Fig. 11D und HE und Fig. 12D 
und 12E). 

Bei der obigen dritten Ausfuhrungsform ktinnen ein Be- 
tricb und Wirkungcn ahnlich wie bei der ersten Ausfuh- 
rungsform erzielt werden. Des weiteren kann eine Entschei- 
dung beziiglich der Richtung der Rotation leicht und prompt 
durch einfaches Bestimmen von irgendeinem der dreistufi- 
gen Pegel von Isl, Is2 und Is3 als der Pegel eines Ausgangs- 
stroms Is ohne Erfassen der Pulsbreite eines Pulssignals 
durchgefuhrt werden. 

Die vorliegenden Erfindung ist nicht auf die oben be- 
schriebene bloBe Ausfuhrungsform beschrankt und kann 
wie folgt modifiziert oder erweitert werden: 

Ein Fehlercodesignal ist nicht auf die Vcrwcndung von 
vier Bits beschrankt. Des weiteren kann das Fehlercodesi- 
gnal viele Bits verwenden oder kann auf einen Datenwert 
von 3 Bits oder weniger festgelegt werden. In einem Fall 
werden Festlegungen bezUglich der Seite der Binarfehlerco- 
deerzeugungsschaltung 11 und ein Erfassungsverfahren be- 
ziiglich der Seite der Erfassungsschaltung wechselseitig ver- 
wendet, um einen zuverlassigen Empfang von Fehlercodes 
zu ermoglichen. W&hrenddessen wird die Ausgabe des Feh- 
lercodessignals beziiglich des Zustands zugelassen, dass die 
vorbestimmte Anzahl von Zahlwerten erfolgt, nachdem sich 
die Rotationsrichtung des Rotationsmagnets 1 andert. Je- 
doch kann wenn notig der Zustand bzw. die Bedingung zum 
Festlegen der Anzahl von Zahlwerten ausgelassen werden. 

Wahrend das Rotationserfassungssignal in der normalen 
Rotationsrichtung, wobei weniger Strom bereitgestellt wird, 
ausgegeben wird, wenn die Roationsgeschwindigkeit die 
vorbestiimnie Geschwindigkeit erreicht, kann das Rotati- 
onserfassungssignal in der umgekehrten Rotationsrichtung 
ausgegeben werden. Altcrnativ kann das Rotationserfas- 
sungssignal entsprechend der Rotationsrichtung so wie es ist 
ausgegeben werden. 

Sogar wenn keine Funktionss toning auflritl, kann ein Si- 
gnal, welches das Nichtvorhandensein einer Funktionssto- 
rung anzeigt, als Art cincs Fehlercodes beziiglich cincs Fch- 
lercodesignals festgelegt und ausgegeben werden. Somit 
konnen Informationen erkannt werden, welche anzeigen, 
dass die Selbsldiagnoseschaltung 10 normal betrieben wird 
und sich in einem guten Zustand befindet. Die Fehlercodesi- 
gnale, welche eine Funktionss torung der Selbstdiagnose- 
schaltung 10 anzeigen, sind bzw. werden bei der oben be- 
schriebenen Ausfuhrungsform uberlagert und ausgegeben. 
Jedoch konnen beispielsweise einige, welche erlangt wer- 
den durch Codieren von erfassten Signalen, die von Erfas- 
sungssensoren zur Erfassung des Luftdrucks von Fahrzcug- 
reifen gesendet werden, einige, welche durch Codieren von 
Signalen erlangt werden, welche die Reifenabnutzung an- 
zeigen, und einige, welche durch Codieren von anderen ver- 
schiedenen Signalen auBer denjenigen bezUglich von Reifen 
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erlangt werden, als Signale hinzugefugt werden, urn zusatz- 
lich zu dem obigen uberlagert zu sein. Die Anzahl von Si- 
gnalleitungen kann verringerl werden. 

Der Typ des zu Uberlagernden Signals ist nicht auf einen 
Typ heschrankt Tn einer Mehrzahl vorkommenden Typen 5 
konnen auf einer manigfaltigen Grundlage codiert werden 
und hinzugefugt werden. Da in diesem Fall bei der vorlie- 
genden Erfindung andere Signale nicht zwischen benachbar- 
ten Rotationserfassungssignalen Uberlagert werden, werden 
keine Beschrankungen beziiglich der Anzahl von Bits eines to 
in Codeform gebrachten Pulszugs auferlegt, und es kann die 
erforderiiche Anzahl von Bits festgelegt und ausgegeben 
werden. 

WShrend die oben beschriebenen Ausfuhrungsformen 
sich auf Bcispiclc der Vcrwcndung der vorlicgcndcn Krfln- 15 
dung beziehen, versteht es sich, dass die vorliegende Erfin- 
dung auf andere Verwendungen, Modifizierungen und An- 
derungen desselben Gegenstands angewandt werden kann 
und nicht auf die ihren bereitgestellten OfFenbarung be- 
schrankt ist. 20 

Vorstehend wurden eine Erfassungssignalverarbeitungs- 
vorrichtung fur einen Rotationssensor und ein Erfassungssi- 
gnalausgabeverfahren dafur ofFenbart. Die Rotation eines 
Rotationsmagnets wird durch Magnetsensoren erfasst. Die 
Rotationsgeschwindigkeit wird von Pulssignalen erfasst, 25 
welche von Magnetsensoren erfasst werden, und die Rotati- 
onsrichtung davon wird aus dem Unterschied der Art des 
Bildens einer Phasenverschiebung erfasst BezUglich der 
Pulsbreite unterschiedliche Signale werden entsprechend 
der Rotationsrichtung crzeugt. Einc Signalwahlschaltung 30 
gibt ein entsprechendes Pulssignal mit einem zeitablauf fiir 
die Rotationsgeschwindigkeit aus. Hine Rotationsgeschwin- 
digkeitsbestimmungsschaltung gibt ein Entscheidungssi- 
gnal Sf eines hohen Pegels aus, wenn die Rotationsge- 
schwindigkeit eine vorbestimmte Geschwindigkeit erreicht. 35 
Wenn eine Selbstdiagnoseschaltung bestimmt, dass die Ma- 
gnetsensoren schlecht funktioniert haben, erzeugt eine Bi- 
narfehlercodeerzeugungsschaltung ein Fehlersignal Sg und 
ein 4-Bit-FehlercodesignaI Sh. Wenn das Signal Sf des Ro- 
tationsmagnets auf einen hohen Pegel gebracht wird, ordnet 40 
die Signalwahlschaltung ein Signal entsprechend der Rotati- 
onsrichtung Daten von "1 B oder "0" zu, um ein Fehlercode- 
signal auszugeben, und ermoglicht es einer Stromausgangs- 
schaltung einen Ausgangsstrom Is auszugeben. 

45 

Patentanspruche 

1 . Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung fUr einen 
Rotationsscnsor, wclchcr cine Rotationsrichtung und 
eine Rotationsgeschwindigkeit eines Rotors erfasst und 50 
Rotationsrichtungssignale mit unterschiedlichen Wel- 
lenfonnen entsprechend der Rotationsrichtung ausgibt, 
wobei die Rotationsausgangssignale auf einem Zeitab- 
lauf entsprechend der crfasstcn Rotationsgeschwindig- 
keit beruhen, gekennzeichnet durch 55 
eine Rotationsgeschwindigkeitsbestimmungs- 
einrichtung (10), welche besliimni, ob die Rotationsge- 
schwindigkeit des Rotors (1) eine vorbestimmte Rota- 
t.i on sgesch wi ndi gkeit. errei cht; 

eine Signalmustererzeugungseinrichtung, welche die 60 
Rotationsrichtungssignale in {Combination verwendet, 
um "Oberlragungssignale zu erzeugen, die sich von der 
Rotationsrichtung und der Rotationsgeschwindigkeit 
des Rotors (1) untcrschcidcn; und 

eine Signalverarbeitungseinrichtung, welche eine Si- 65 
gnalverarbeitung durchfuhrt, um ein von der Signalmu- 
slererzeugungseinrichlung erzeugles Signal mit einem 
Zeitablauf entsprechend der Rotationsgeschwindigkeit 
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auszugeben, wenn ein von der Signalmustererzeu- 
gungseinrichtung erzeugtes Signal vorhanden ist, wo- 
bei von der Bestiimiiungseinrichtung bestiiimil wird, 
dass die Rotationsgeschwindigkeit des Rotors (1) die 
vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit erreicht hat 

2. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach 
Anspruch 1, gekennzeichnet durch eine Zahleinrich- 
tung, welche eine Anzahl von auf eine Anderung der 
Rotationsrichtung des Rotors (1) folgenden Rotations- 
richrungssignalen zahlt, wobei die Signalverarbei- 
tungseinrichtung dann eine Verarbeitung durchfuhrt, 
wenn die Anzahl der von der Zahleinrichtung gezahl- 
ten RoLationsrichLungssignale eine vorbestimmte An- 
zahl oder mehr erreicht 

3. Hrfassungssignalvcrarbcirungsvorrichtung nach 
Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rotationsrichtungssignale derart festgelegt sind, dass 
zwei Puis signale mit einer unterschiedlichen Pulsbreite 
normalen bzw. umgekehrten Rotationen des Rotors (1) 
zugcordnct. sind. 

4. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach 
Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rotationsrichtungssignale derart festgelegt sind, dass 
zwei Pulssignale mit unterschiedlicher Amplitude nor- 
malen bzw. umgekehrten Rotationen des Rotors (1) zu- 
geordnet sind. 

5. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach 
Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rotationsrichtungssignale mit einem Rechteckpulssi- 
gnal, welches cin crstcs Pulssignal ist, und einem Puls- 
signal festgelegt sind, welches durch Uberlagern eines 
Identifizierungspulssignals mit groBer Amplitude ei- 
nem Teil des ersten Pulssignals erlangt wird, um ein 
zweites Pulssignal zu bilden. 

6. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach 
Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass das Identifi- 
zierungspulssignal auf eine fuhrende Position des 
zweiten Pulssignals festgelegt ist. 

7. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach ei- 
nem der Anspruche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, 
dass jedes Ubertragungssignal ein Selbstdiagnosesi- 
gnal fiir den Rotationssensor (4, 6) ist. 

8. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach ei- 
nem der Anspruche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, 
dass das Ubertragungssignal auf der Grundlage eines 
von auBen eingegebenen Signals anders als von dem 
Roationssensor (4, 6) erzeugt wird. 

9. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach ei- 
nem der Anspruche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Signalverarbeitungseinrichtung eines der Ro- 
tationsrichtungssignale mit einem Zeitablauf entspre- 
chend der Rotationsgeschwindigkeit ausgibt, wenn die 
Signale nicht von der Signalmustererzeugungseinrich- 
tung crzeugt. werden, wobei von der Bcstimmungscin- 
richtung bestimmt wird, dass die Rotationsgeschwin- 
digkeit des Rotors (1) die vorbestimmte Rotationsge- 
schwindigkeit erreicht hat. 

10. Erfassungssignalverarbeitungsvorrichtung nach 
Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Signal- 
verarbeitungseinrichtung den Rotationsrichtimgssi- 
gnalausgang festlegt, wobei von der Bestimmungsein- 
richtung besliimni wird, dass die Rotationsgeschwin- 
digkeit des Rotors (1) die vorbestimmte Rotationsge- 
schwindigkeit erreicht hat, und wenn die Signale nicht 
von der Signalmustererzeugungseinrichtung erzeugt 
werden, auf ein beziiglich des Energieverbrauchs ver- 
ringertes Signal der unterschiedlichen Rotationsrich- 
tungssignale. 
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1 1 . Erfassungssignalausgabeverfahren fur einen Rota- 
tionssensor (4, 6), gekennzeichnet durch die Schritte 
Ausgeben von in der Wellenfonn unlerschiedlichen 
Rotationsrichtungssignalen entsprechend einer Rotati- 
on srichtung eines Rotors (1 ) mit. einem Zeitablauf ent- 5 
sprechend einer Rotationsgeschwindigkeit des Rotors 
(1), urn dadurch Informationen entsprechend der Rota- 
tionsgeschwindigkeit und der Rotationsrichtung des 
Rotors (1) auszugeben; und 

Verwenden der in der Wellenform unterschiedlichen to 
Rotationsrichtungssignale entsprechend der Rotations- 
richtung in Kombination in einem Zustand, bei wel- 
chem die Rotationsgeschwindigkeit des Rotors (1) eine 
vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit erreicht, um 
dadurch cin zu der Rotationsrichtung und Rotationsgc- 15 
schwindigkeit des Rotors (1) unterschiediiches Uber- 
tragungssignal als Signalmuster zu erzeugen; und 
Ausgeben des erzeugten Signals mil einem Zeitablauf 
entsprechend der Rotationsgeschwindigkeit. 

12. Rrfassungssignalausgabcvcrfahrcn nach Anspruch 20 

11, dadurch gekennzeichnet, dass dann, wenn ein 
Ubertragungssignal nicht erzeugt wird, wo das Uber- 
tragungssignal ausgegeben werden kann, eines der Ro- 
tationsrichtungssignale unabhangig von der Rotations- 
richtung des Rotors (1) ausgegeben wird. 25 

13. Erfassungssignalausgabeverfahren nach Anspruch 

12, dadurch gekennzeichnet, dass dann, wenn ein aus- 
zugebendes Obertragungssignal nicht in einem Zu- 
stand erzeugt wird, bei welchem das t Jbertragungssi- 
gnal ausgegeben werden kann, das bczuglich des Encr- 30 
gieverbrauchs reduzierte Rotationsrichtungssignal un- 
abhangig von der Rotationsrichtung des Rotors (1) aus- 
gegeben wird. 
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